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Laporan akhir ini menjelaskan tentang aplikasi sensor proximity pada
lengan robot sebagai penyortir kotak berdasarkan ukuran berbasis Arduino Uno.
Laporan akhir ini bertujuan untuk merancang dan mempelajari prinsip kerja
lengan robot penyortir kotak berdasarkan ukuran sedangkan manfaatnya untuk
mengetahui prinsip kerja lengan robot penyortir kotak berdasarkan ukuran.
Perancangan adalah tahap terpenting dari seluruh proses pembuatan alat.
Perancangan alat ini mempunyai tujuan untuk mendapatkan hasil akhir yang baik
merancang alat ini dibutuhkan komponen berupa sensor proximity sebagai
pendeteksi kotak, mikrokontroller Arduino Uno sebagai pengendali/ pengontrol
bagi seluruh rangkaian alat yang ada, Motor Servo sebagai penggerak lengan,
sendi serta gripper lengan robot dan LCD sebagai tampilan output. Prinsip kerja
dari lengan robot ini adalah apabila kotak tidak mengenai sensor proximity 1 dan
2 kotak tersebut di anggap sebagai kotak berukuran kecil, namun jika kotak
mengenai sensor proximity 1 saja di anggap sebagai kotak berukuran sedang tetapi
jika kotak mengenai sensor proximity 1 dan 2 kotak tersebut dikategorikan sebagai
kotak berukuran besar. Dari hasil pengukuran yang dilakukan diketahui bahwa
nilai tegangan pada rangkaian sensor proximity pada kondisi kotak terdeteksi
dengan tegangan 0.08 Volt – 0.16 Volt, berbeda dengan saat kondisi kotak tidak
terdeteksi dengan tegangan 4.08 Volt – 4.12 Volt karena sesuai dengan perubahan
tegangan yang dihasilkan oleh photodioda.
Kata kunci: Sensor Proximity, Arduino Uno.
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This last paper explains about the working of a proximity sensor on the
robot arm as a sorter boxes by size based Arduino Uno. This final report aims to
design and study the working principle of the robot arm sorter boxes by size,
while useful to know the working principle of the robot arm sorter boxes by size.
The design is the most important stage of the whole process of making tools. The
design of this tool has the objective to get a good end result designing these tools
required components such as a proximity sensor detection box, Arduino Uno
microcontroller as the controller for the whole range of existing tools, servo
motor as the driving arm, the joints and the gripper robot arm and LCD as
display output. The working principle of this robot arm when the box is not the
proximity sensor 1 and 2 of the box is considered as a small-sized box, but if the
box of the proximity sensor 1 only considered as a medium-sized box but if the
box of the proximity sensor 1 and 2 of the box categorized as large-sized box.
From the results of measurements made known that the value of the voltage on the
proximity sensor circuit with a voltage condition is detected box Volt 0.08 – 0.16
Volt, in contrast to the current condition of the box is not detected by the voltage
Volt 4.08 – 4.12 Volt due in accordance with the change of the voltage generated
by the photodiode.
Keywords: Proximity Sensor, Arduino Uno.
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